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ABSTRACT 
 
Robot RV-M1 uses object recognition system and basic of robotic theory and matlab program in 
the mechanical design. Object recognition technology is one of technology that using computer system to 
recognize the shape of an object. This system works based on data which had been programmed in robot 
RV-M1 using Cosiprog. The data can be changed as we need. By using data references that had been in 
the robot and robot recognition system, the system will start taking picture of the object through a 
camera; the result will be processed by a PC Vision Station and will be recognized. PC Vision Station 
will give inputs to switch circuit to be processed so it can communicate with RV-M1 robot and the robot 
will take and bring the object to the desired place. 
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ABSTRAK 
 
Otomasi robot RV-M1 menggunakan sistem pengenalan objek dan menggunakan prinsip dasar 
teori robotika dan program matlab dalam perancangan mekanisnya. Teknologi pengenalan obyek 
merupakan salah satu teknologi yang memampukan suatu sistem komputer untuk dapat mengenali suatu 
bentuk obyek. Perangkat ini bekerja berdasarkan data yang telah deprogram pada robot RV-M1 yang 
menggunakan bahasa pemrograman Cosiprog. Dengan referensi data yang sudah ada pada robot dan 
sistem pengenal objek, maka perangkat ini akan mulai mengambil gambar objek melalui kamera yang 
hasil pengambilan gambarnya akan diproses oleh PC Vision Station dan dikenali. PC Vision Station 
kemudian akan memberikan input ke rangkaian switch untuk selanjutnya diproses agar dapat 
berkomunikasi dengan robot RV-M1, kemudian robot akan mulai mengambil objek yang dikenali dan 
memindahkan objek ke tempat yang kita inginkan. 
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